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(§) Roboterzelle f ur Handhabungseinrichtung'en 



57) . Roboterzelle fur Handhabungseinrichtungen, insbe- 
sondere Industrie roboter, die auf einem Boden einer Fer- 
tigungs- oder Verpackungshalle aufgestellt sind, dadurch 
gekennzeichrret, daft zwischeh der Handhabungseinrrcrr- 
tung (8)'und dem Boden (12) wenigstens eine Grundplatte 
(1) zwischehgeordnet ist, die zumjndest weitgehend aus 
Polymerbeton ' bzw. Mine rat guB (7) besteht. 
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Roboterzeile fiir Handhabungseinrichtungen 

- 

» * 

* 

* 

Die Erfindung betrifft eine Roboterzeile fur 

■ . ■ - 

Handhabungseinrichtungen, insbesondere industr ieroboter . 

- . 

Handhabungseinrichtungen sirid Arbeitsmaschinen, die zur 

• * - . 

Handhabung von Objekten mit zwieckdienlichen Einrichturigen, wie 
z. B. Greifern oder Werkzeugen, aukgeriistet sind. Flexible 
Handhabungsgerate, insbesondere Industr ieroboter , werden zur 
selbsttStigen Handhabung von Objekten mit zweckdienlichen 
Werkzeugen ausgerUstet und sind in mehreren Bewegungsachsen 
hinsichtlich Orientierung, Position sowie Arbeitsablauf 
programmierbar. Handhabungseinrichtungen und Handhabungsgerate 
sind also flexibel und universell einsetzbar, wobei diese im 
allgemeinen direkt auf dem Boden der Verpackungs- oder Montage^ 
bzw. Fertigungshallen festgeschraubt werden. Dadurch wetden 
insbesondere bei raschen Robqterbewegungen mit hohen 
Beschleunigungen/Verzogerungen Schwingungen leicht in den Boden 

■ 

Ubertragen, wodurch Genauigkeitsf ehler auftreten konnen. 

. * • ■ - , 

. . . . , 

Einerseits bieten zwar Indiistr ieroboter durch ihre maschinen- und 
steuerungstechnischen Einridh^tungen ein hohes Ma£ an 
Anpassungsfahigkeit und Ansteuergenauigkeit, andererseits ist 
durch die direkte Montage auf dem Bqdendie Flexibilitat 
eingeschrankt. Zudem mQssen Verkleidungs- und Turf elder zum 
Auf bau von Roboterzellen gesondert auf dem Boden befestigt 
werden, so dafi jeder Umbau mit einem erheblichen Auf wand 

* * * • 

verbunden ist, Oftmals 1st auch absolute Ebenhe it innerha lb der 
Roboterzeile erf orderlich, z. B. um gegriffene Werkstiicke 
abzusetzen oder fiir Zwischerispeicher •, was manchmal spgar 
bautechnische Veranderungen erf order lich macht. Letztere 
MaBnahraen sind auch erf order lich/ falls bezuglich der chemischen 
und mechanischen Widerstandsf ahigkeit an den Untergrund in diesem 
Bereich besondere Anf orderungen gestel It werden, beispielsweise 
in der Nahrungsmittelindustrie . 

« 
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Demzufolge liegt der. Erf indung die Aufgabe zugrunde, eine 

- 

Roboterzelle fur Handhabungseinrichtungen zu schaffen, mit der 
die vorstehenden Nachteile beseitigt werden konnen , insbesondere 
der Aufbau von Roboterzellen vereinfacht. werdeh kanh. 

- » * * 

* * » - * 

Diese Aufgabe wird gelost durch eine Roboterzelle. fiir 

Handhabungseinrichtungen gemaB den Merkmalen des Anspruchs 1. 

"..*""* • * "i • : ....... ■• . 

Vorteilhafte Ausgestaitungen sind Gegeristand der Unteranspriiche . 

; - - • * ; . " * * • • 

• ' - » * ■ 

• • • - . . 

Die vorgeschlagene Grundplatte besteht hauptsachlioh atis gegen 

chemische Belastungen besonders widerstaridsf ahigem Polymerbeton 

■ ■ ■ ' ■". ... ■ 

(auch MineralguB genanrit) , welcher von einer Armierung umgeben 
wird/ die sowohl als Schalung bei der Hersteliung dienen kann als 
auch Bef estigungseinrichtungen und eine knotexiplatte : vorzugsweise 
in den Ecken auf nimmt . 

. • • • • « . •. 

* - • . 

Die Basis-Grundplatte, auf welcher die Hanidhabungseiririchtung , 
insbesondere Ihdustirieiroboter , durch im MineralguB verankerte 

. * • ■ * . 

Schtauberi befestigt ist, wird vorzugsweise durch Zuganker am 
Bbden f estgeschraubt . Hierdurch wird der erf order lictie feste 
Verbund zwischen Industrieroboter und dem Boderi hergestellt und 
gleichzeitig ein Dampfungselement zwischengeschaltet, so da6 
Schwingungeh kaum ubertrageri werden. Hierdurch wird das- 
Schwingverhalten und die Ansteuergenauigkeit verbessert. 



Um in Modulbauweise an der Basis-Grundplatte weitere 

zu konnen, sind vorzugsweise ah den Ecken der . 

zellen Knotenplatten aus Stahl angeordn^t und in den 

• ■»■*•.-•*. ■ . • . * 

MineralguB eingjegossen . Die Knotenplatteri sind vorzugsweise aus 
nichtrostendem Stahl gefertigt. Die Verbindung zwischen den 
beiden aneinahderstoBehdien Knotenplaliten und damit: auch zwischen 

* * ■ ' r 

* * ' - . . , - *'•.*.* 

den Grundplatten wird vorzugsweise mit Hilfe von mehreren 
Traversen erreicht. Eine an d^er TJnterseite der Knotenplatte 
anzuordnende Traverse mit je einer Bphruhg fiir eineh Bolz^n oder 
eirie Schraube ist so ausgebildet, da-B durch das Befestigen des 
iBblzen^ oder der Schraube die beiden knotenplatten : an. einer 
Ausbuchtung zusammengepreBt und datinit exakt ausgerxchtet 

arret iert werdeh. (Jber dieser Traverse 1st eine weitere Traverse 

*...-.-• • . • . . 

angeordnet, mit der die ahzuschlieBende Grundplatte in einem 
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weiteren Freiheitsgrad fixiert wird. Durch die entsprechende 
Ausbildung der Knotenplatte konnen somit an den Ecken der 
Grundplatten zwei bis vier Grundplatten f est in Modulbauweise und 
exakt definierter Ausrichtung miteinander verbunden werden. Nur 
die Basis-Grundplatte mit Industrieroboter wird mit den Boden 
durch.2uganker.und vorzugsweise Schrauben verbunden, wahrend die 
anderen, somit bereits exakt ausgerichteten Grundplatten in 
exnfacher Weise auf hdhenverstellbare standbeine gestelit werden. 

T 

*_* ' • • * ■ 

Urn Versorgungsieitungen fur die Handhabungseinrichtungen, 
beispielsweise fiir elekirische, hydraulische und pheumatische 
Antriebe, einfach anschlieBen zu konnen,, 1st die Armierung 
bevorzugt rohrformig ausgebildet, so daB sie auch als Kabelkanal 

• • * • - 

geniitzt werden kann. Dariiberhinaus konnen auch in den MineralguB 
Leerrohre zur Aufnahme von Versorgungsieitungen eingebaut sein. 

i m * 

Um auch Tur- und Verkleidungsf elder an derart zusammengesteliten 
Roboterzellen leicht anzubringen, konnen am Rahmen der 
Grundplatten, insbesondere an fieren Knotenplatten, 

" - 

Bef estigungseinrichtungeh angeordnet werden, Diese sind 
vorzugsweise als Leisten oder Winkel zum einfachen Einhangen und 
Verschrauben, beispielsweise von Tur- und Verkleidungsf eldern, 
ausgefuhrt. .Zum Schutz der Knotenplatten konnen im Arbeit sbereich 
des Industrieroboter s auch Sphutzplatten, vorzugsweise aus 
nichtrostendem Stahl, auf gebracht werden. Durch die leitende 
Verbindung aller verwendeteh metallischen Bauteile untereinander 
kann die Erdung der gesamten Roboterzelle nur an einer Stelle 

: - - I 

erfolgen. 

i • • - ■ . . ' ■ • •; 

Nachfolgehd wird ein Ausf Uhrungsbeispiel anhand der Zeichnungen 
naher erlautert und beschrieben. Hierbei zeigen: 

■ i 

Fig. 1 eine Seiten- und Draufsicht eines Industrieroboters mit 

Grundplatte und zwei zugehorigen Detailansichten im 

• • *'.'*. • 

Eckbereich einer Grundplatte; 

• ■ .... . , > 

Fig. 2 eirie Draufsicht einer Knotenplatte mit zwei Schnitten 

« * . . » ... 

• ■ . • . „ ■ ■ 

im Tr a^/e r s e n be r e l oh $ 
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• . ... ... • * . • ... ... • « » 

• . . •••••••• a- • • • 



* #" « . • -• •• ♦ 



Fig. 3 eine Seitenansicht urid Draufsicht einer Roboterzelle, 

bestehend aus sechs zusammengef iigten Grundplatten sow ie 

■ . " *" ~ • ~ ' .* 

Verkieidurigs- und Tiirfeiderri; und 

• - . ...... . • » ■ . ■ 

Fig. 4 eine Draufsicht einer Knotenplatte mit 

Bef estigungseinrichtungen fiir Verkleidungs- bzw. 



Wie~ insbesondere aus der Seitenansicht eines Industrierobbters 8 

.. .• " 

in Fig. 1 hervorgeht, ist dieser nicht direlct auf dem Boden 12 
einer Halle befestigt-, sbndern auf einer zwischengeordneten 
Grundplatte 1 festgeschraubt. Die Grundplatte 1 ihrerseits ist 
auf dem Boden 12 mit Zuganker bzw. Schrauben 21 verahkert. In. der 
hier rechts dargestellten :Detailansi"eht im Eckbereich der 
Grundplatte 1 ist die als Rahmen Oder Rechteckrohr ausgebildeter 

* t * ■ *■ * * 

Armierung 6 erkennbar, die somit auch als Kabelkanal 14 fiir 

• • • . '• , * ■• 

Versorgungsleitungen, beispielsweise fiir elektrische, 

hydraulische und pneumatische Antriebe, des Industrieroboters 8 , 
dientv 



In der Draufsicht ist der Industrieroboter 8 auf der 

Grundplatte 1 erkennbar , auf der dieser angef lanscht bzw. 

. • * ■ * . . ■ ***"•. . ■ .. ■ 

festgeschraubt ist .Die als Rahmen ausgebildete Armierung 6 

• * • . * . . • . . -•-.*.-■ 

umgibt den vorzugsweise mit Polymerbeton bzw. MineralguB 7 
ausgef tillten Innenbereich d^f Grundplatte i . Erganzehd zuin 
Polymerbeton; deir auch hoheri chiemischen Belastungeh, z. B. bei 
Handhabung von Laugen-/saurenbehaltern staindhait, kann noch 
Falser betLon bei hoher mechanischer Beanspruchung verwendet werden. 

• *♦•*. • ■ ■ - * - > • 

Insbesondere in der hier rechts dargestel 1 ten Detailans icht ist 
diie in den Eckt>ereichen der Grundplcttte 1 angeordnete 
Knotenplatte 2 zuin Verbinden der Grundplatten 1 untereinander in 
modular er Bauwei$e erkennbar. Die Knotenplatte 2 r welch e 
vorzugsweise aus nichtrostendem : Stahl gef ertigt ist, 1st in den 
MineralguB 7 miteingegossen und dort mit <er Armierung 6 



Verbiftdung von zwei Grundplatten 1 ( vgl . -Fig. 2 ) erfclgt mit 
Hilfe der in den Eckbereich en der Grundplatten i bef ind lichen 
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• • • ••• • ^ • • • . ■ Z 

. .. . • . » • I.I 

.... .... • . ... • •• .. - ■•• 



Knotenplatten 2. Sie sind bevorzugt liber drei . verschiedene 

Tr.aversein 3, 4, 5 und hier nicht dargestellten Bolzen bzw. 

. . . 

Schrauben miteinander verbunden. Die Anordnung ist beziiglich der 

**".--* * ■ 

Beruhrungsebene 15 zueinander symmetrisch. Die mit je einer 

.* ■ • • ■ . • 

Bohrung versehene und an der Unterseite der Knotenplatte 2 
angeordnete Traverse 3 (vgl. Schnitt A-A), ist an ihrer Oberseite 

* ■ • * ^ 

zum Teil konisch bzw. klammerartig geformt, so daB beim Anziehen 

: ■ . - _ • • 

der in den Bohrungen bef indlichen, nicht dargestellten Schrauben 
die Knotenplatten 2 im Bereich der als Index ierung dienenden 
Ausbuchtuhgen 17 aneinanderstoBen. 



Oberhalb der Traverse 3 bef indet . sich eirie weitere, ebenfalls mit 
Bohrungen versehene Traverse 4 . Neben diesen beiden Ubereinander 
angeordneten Traversen 3, 4 befindet sich eine dritte Traverse 5 
an der Unterseite der Knotenplatte 2 'mit je zwei Bohrungen fur 
Schrauben bzw. Bolzen (vgl. Schnitt B-B) , wodurch die exakte 
winkelgehaue Festlegung der Grundplatten l s (ausgehend von der in 
Fig. l dargestellten Basis-Grundplatte, auf der der 
Industrieroboter 8 steht) erf olgt. Um.noch weitere Knotenplatten 

2 . miteinander fest verbinden zu konnen, sind die Knotenplatten 2 

*,- . ... ■» 

auch zur Diagonale 16 symmetrisch ausgebildet. Dies ermoglicht 
esy zwei bis vier Grundplatten 1 an einer Ecke einer Grundplatte 
1 bausteinartig in Modulbauweise miteinander zu verbinden. 



Exne derartige Anordnung einer Roboterzelle in Drauf- und 
Seitenansicht ist in Fig. 3 mit insgesamt sechs Grundplatten 1 
ersxchtlich. Auf der Basis-Grundplatte 18 (entsprechend der 
Grundplatte l in Fig. 1) befindet sich der darauf f estgeschraubte 
Industrieroboter 8. Niir die Basis-Grundplatte 18 ist mit dem 
Boden 12 iiber die Schrauben bzw. Zuganker 21 (vgl. Fig. l) fest 
verankert. Die restlichen flinf Grundplatten 1 verfugen an der 
Unterseite lediglich iiber nicht dargestellte hShenverstellbare 

! ' ' ■ 

Standbeine, die nach.der vorstehend beschriebenen Ausrichtung in 
Horizon tallage ohne weitere Justierungsarbeiten in den Knoten- 
oder Grundplatten f estgeschraubt werden konnen. Dies ermoglicht 
einen schnelien und flexiblen Auf- und Abbau der Roboterzelle, da 

• • • * ■ * • * • ■ ■ * 

• ' ' - ■ 

die ^asis-Grundplatte 18 und daran .anschlieflende Grundplatten 1 
durch die Knotenplatten 2 miteinander verbunden und somit 
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■ • « 



» * 



• 



-6- 



• -•• • 

• • • • 

. 'M • • • • 

• • ' ■• « 



zueinander in der Horizontallage exakt ausgerichtet sind. Somit 

• - * * * ■ . - 

konnen die Grundplatten 1 und die Basis-Grundplatte 18 in. 

Modulbauweise in einfacher Weise aufgebaut und bei Bedar.f 



Im Arbeitsbereich des Industrieroboters 8 sitid die 

Kriqtenplatten 2 und Traverseri 3, 4> 5 durch vorzugsweise aus 

• . - ■ • ■ • v - 

nichtrostendem Stahl gefertigte Schutzplatteri 13 abgedeckt und 
geschtttzt, insbesondere bei chemisch aggress iver Umgeburig oder 

bei hohen hygienischen Anf brderungen , z. B. im. 

' • '■ • ' • • ■ * ' • • 

Lebensmittelbereich. Versorgungsieitungen 20 , 7 insbesondere fiir 

elektrische, hydraulische und prieumatische Antriebe, konnen, hier 

gestrichelt dargestellt, von einer Viersorgungseinheit 19. 

■ • • " . . * • . ■ 

i • . • > . • . ■ " ■ 

ausgehend in deir, Armierung 6 als Kabelkanal 14 oder in Lieerrohren 

im" MineralguB 7 zum Industrieroboter 8 gefiihrt werden. Der 

••..."■*■ 

MineralguB 7 wird vorzugsweise als Polymer be ton mit KunstStoffen 

als Bindemittel verwendet, urn eine hohe chemische 

Widerstandsfahigkeit und Glattkeit dieses Bodenbelages zu 

erreichen. Zur Erhohung der Schlagf estigkeit korinen zusatzlich 

auch Fasern in die Matrix eingemischt werderi. 

■* * • ■ * . - ■ ■ . • ■ • • .. . ■ . - 

Verkleidungsf elder 9 und Tiirf elder 10 konnen urn die gesamte 

* .•**- 

Roboterzelle an den Grundplatten 1 als ( Umgrenzuung befestigt 

** • • • *• . ■ • ". • * . .•*..... •'■ . \ 

werden. Diie hierfur vorgesehenen winkelr - oder leistenf ormigen 
Bef estigungseinrichtungen 11 sind aus Fig. 4. ersichtlich. DadUrch 
konnen die Verkleidungs- und Tfirfeider 9, 10 leicht an der 
AuBenseite eingehangt und an den Knotehplatteh 2 f estgeschraubt 



Irisgesamt wird durch diese in Modulbauweise zu einer Roboterzelle 

angeordneteh Grundplatten, 1 ein schneller und dairiit 

■. • • • • "*•'•". * * 

• '* *•.**■ • • . ■ « . .... - ■ ■ 

kbstehgunstiger Auf bau/Abbau von Fertigiings- uhd Mdhtageeinheiten 
mit Handhiabymgseinrichtungen, insbesondere Industrieroboter, 
erreicht. Zusatzlich werdeh die Schwingungen bei dynamischer 

■ - ^ * * ' * • • * * - * • 

Bewegung des Industrieroboters gedampft und eine glatte, 
ansprechende Bodenflache bereitgestellt , so daB diese 
Roboterzelle' insbesondere in Branchen mit hoheri Hygiene- oder 
Sauberkeitsanf orderungen eingesetzt werden kann. 
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• * 



• • • • • • 

• • • • 

• • • . • 



• • • • • 



■ • • • 



>• • • . • • • • • 

• • •• • • •* 

>• • •p • • • 

. •• • • • • • • 

•• • 
»• '•• •• •• 



1. Roboterzelle fur Handhabungseinrichtungen, insbesondere 
Industrieroboter , die auf einem Boden einer Fertigungs- oder 
Verpackungshalle aufgestellt sind, 
dadurch gekennzeichnet, daB . 

* » 

zwischen der Handhabungseinrichtung (8) und dem Boden (12) 
wenigstens eine Grundplatte (1) zwischengeordnet ist, die 
zumindest weitgehend aus Polymerbeton bzw. MineralguB (7) 
besteht. 

■ » 

* ^ * » * 

2. Rbboterzeile nach Anspruch i, dadurch gekennzeichnet, daB 
mehrere Grundplatten (1) in, Horizontalrichtung und in 
Modulbauweise zu Roboterzellen angeordnet sind. 

» • * 

3. Roboterzelle nach Anspruch 2 , dadurch gekennzeichnet. daB 
die Grundplatten (1) uber vorzugsweise an den Ecken der 

Grundplatten (1) angeordnete Knotenplatten (2) verbuhden 

■ 

sind. 

. . ■ 

4. Roboterzelle nach Anspriach 3, dadurch gekennzeichnet > daB 
die Knotenplatten (2) durch Traversers (3; 4, 5) miteinander 
verbunden sind. 

■ * . ■ 

» » 

. - • • 

5 . Roboterzelle nach Anspruch 4 dadurch gekennzeichnet . daB 
eine Traverse (3) an den Knotenplatten (2) zu dereh 
Zusairunenpressen zum Teil konisch ausgebildet ist. 

*,*-."» *■ 

6. Roboterzelle nach einem der Anspriiche 1 bis 5, dadurch 

.. • • • • • 

gekennzeichnet/ daB die Grundplatten (l) eine als Rahmen 
ausgebildete Armierung (6) fur den MineralguB (7), 

vorzugsweise Polymer- oder Faserbetqn, auf weisen. 

... - . . . , 

7. Roboterzelle nach Anspruch dadurch gekennzeichnet, daB 
Versorgungsleitungeo (20) fur den Industrieroboter (8) in 
der als Kabelkanal (14) ausgebildeten Armierung (6) oder in 
Leerrohren im MineralguB (7) gefiihrt sind. 
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8. Roboterzelle nach einem der AnsprUche 3 bis 7, dadurch 

gekennzeichnet, daB die Knotenplatten (2) und zugeordnete 

■•"*". ' * - - 

Schutzplatten ( 13 ) aus. rostf reiera Stahl ausgebildet sind. 



9* Roboterzelle nach einem der AnsprUche 1 bis 8, 

gekenhzeichriet, daB lediglich exne (18) der Grundplatten (1) 
unterhalb" des Indus trieroboters (8) mit dem Boden (1?) fest 
verankert ist. und die anderen Grundplatten (1) auf . 
hohenverstelibare Standbeine gestellt; sind.. 

10. Roboterzelle nach einem der. AnsprUche 1 bis 9, dadurch 
gekennzeichnet , daB an den Grundplatten (1) an den 

AuBenseiten der Rbboterzellen Bef estigungseinrichtungen ( 11) 

■ • * . • ■ ■ *•■-'••'.*•.' • ■ • 

zum Anbringeri, vorzugsweise Anschrauben, von 

Verkleidungselementen (9) und Turelementen (10) angebracht 

■ »# - - 

■ • ■ ■ - • . * ~ ■• ' 

sand. 



11 . Roboterzelle nach Anspruch 10 , dadurch gekennzeichnet , daB 

* - ..-*.-"• ■ 

diie Bef estigungseinrichtungen (11) als Leisten oder Winkel 

- • . • - ..... • . ; 

ausgebildet sind. 
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